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Abstract: To solve the problem of low vehicle tracking accuracy of traditional algorithms in 
complex background, an improved method is proposed in this paper. It exploits vehicle tracking 
polygon window and more exact prediction of search area to realize multiple feature matching 
vehicle tracking, which is applied to detect vehicles retrograde motion. The experimental results 
show that the algorithm has higher vehicle tracking accuracy while satisfying the need of real-time 
and stability requirement than traditional ones. 
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点，可对应计算出车辆的运行速度 v̂ ，可得， 
t
nteriVehicleCenteriVehicleCe
vSpeedfVehicleIn nn 1ˆ 

              （1） 
fVehicleInSpeed 为车辆的速度，iVehicleCenteri
车辆在第 i 帧图像的形心坐标值，t 为上下两帧图
像的时间间隔。 
采用卡尔曼滤波器可以得到车辆在下一帧 
图像的形心，以该点为中心，去 v̂2 为该搜索窗 
口的边长，这样可以得到更加具体准确的搜索窗
口。 
1.2  车辆多特征匹配和车辆列表模型 
对于第 k 帧图像检测到 m 个车辆记为 
},,,{ 21 mk rrrR   
在第 k+1 帧图像检测到 n 个车辆记为 
},,,{ 211 nk rrrR    








1） 假定第 k 帧图像的第 i 个车辆形心点坐 
标为 iKC ，依据速度预测而得到的该车辆在第 k+1
帧图像的形心点坐标为 * 1
i
KC  ，在搜索区域搜索可 
得到的第 k+1 帧的第 j 个车辆的真实形心点坐标 



































   （2） 






































K yyxxcc    
D(i, j)≤1 
2） 定义车辆形体面积差别函数：用第 k 帧
图像的第 i 个车辆的形体面积 Ai和第 k+1 帧图像






AjiT         （3） 
3） 定义车体形状差别函数：已知车辆形体
Ri 和待匹配车辆形体 Rj，车辆形体上部宽度是



















),(),(),(),( 321 jiMwjiTwjiDwjiVR  （5） 
式中，w1 、w2、w3是权值，要求 w1+w2+w3=1, 
0≤VR(i, j)≤1。 
若 D(i, j)大，表明预测位置与带匹配车辆越
接近，T(i, j), M(i, j)越大，表明车辆与待匹配形状
越相近，VR(i, j)越大，说明车辆和待匹配车辆相
似度较高，是同一辆车可能性大。在第 k 帧图像
检测得到 m 个车辆，假定对于第 i 个车辆在下一
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帧预测区域搜索得到 z 个车辆，对这 z 个车辆分
别计算 VR(i, j)，那么 VR(i, j)最大者表明该车辆

































3  实验结果 
本文将改进算法进行编程实现，如图 2 和图
3 所示，以某市道路的交通视频进行试验，白色





图 2  雨天夜晚的跟踪图 
 




演示，得出数据如表 1 和表 2 所示： 
表 1  交通视频监控中两种车辆跟踪算法在车辆跟踪中的比较 
 文献[8]车辆跟踪算法 改进的多特征匹配跟踪算法 
时间段 车辆总数 正确数 正确率 车辆总数 正确数 正确率 
10:00-10:30 325 240 73% 325 265 81% 
22:00-22:30 168 110 65% 168 128 76% 
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表 2  交通视频监控中两种车辆跟踪算法在逆行检测中的比较 
 文献[8]车辆跟踪算法 改进的多特征匹配跟踪算法 
时间段 车辆逆行总数 正确数 正确率 车辆逆行总数 正确数 正确率 
10:00-10:30 18 14 78% 18 16 89% 
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